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直接相関モジュールと画像平滑モジュールは、カスタム 1 C チッフ。形で，他はプリント板を利用し
て作製し，それぞれのベンチテストで有効性を示した。
次に，ロボットへの応用として，溶接線検出用の視覚装置を備えたアーク溶接用ロボットは，画像
直接相関のための機能指向型フ。ロセッサ・アーキテクチャを用いているO
また，適用範囲ロボットによるプレス加工に限定した実用的コンピュータ支援設計システム (CAD)
を提案し，生産ラインの配置設計，動的シミュレーションに用いた。
本論文は，従来提案された画像処理の理論を産業用視覚装置として実現するのに必要な諸問題を、
機能指向型アーキテクチャの概念により解決する考えを示し，それを実現することにより有効性を示
したもので，ロボット工学・生産技術の進歩に有効な新しい知見を得ており，博士論文として価値あ
るものと認めるo
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